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航路の小型貨物船から航洋大型商般 に至る 一 連の 系統的船舶群を想定 し, 各船の 応答モ デ ル の 常数を
推定して い る ｡ そして針路不安定般を人間が操縦する時の メ カ ニ ズ ム やそ の 限界を明らかに し , また
予定された地点 に船を導 い て停止させ る操船の 人間 ･ 機械系分析に も途を開 い て い る ｡
第 7章で は以上を総合して結論を述 べ , 本論文の応答数学モ デ ル の 有効性とその若干の 応用成果を
示 して い る ｡
論 文 事 i巨 結 果の 要 旨
本論文は船舶の 前後進, 横流れ , 旋回 の 3自由度の 運動を取 り扱う船体運動力学の 基本を踏まえ ,
操舵 の みならず推進器回転速力や船速 が大幅に変化する占い う複雑 別犬況下 に おける流体力を手ぎわ
よく整理 し, 比較的簡単な形式で しかも実用上 よ い 精度の 操船応答の数 学モ デ ル を作る こと に 成功し
て い る ｡
こ の種 の 研究は国の 内外を通じて現在ひと つ の重点項目とな っ て い る が , 本論文は現在の と こ ろ最
も総合的, か つ 実用的応答モ デ ル を提示した
､
と言 っ て よ い ｡
ま た第2章 に述 べ られる舵の 力に対す る船体伴流ならびに推進器後流の 影響の メ カ ニ ズ ム は本論文
の 独創的な発見の ひと つ で あり, 特 に大型タ ン カ ー の よう な肥大船型に お い て は こ の 効果を考慮しな
い と到底実用 でき る応答モ デ ルを作る こ とはで きな い ｡
本論文の 応答モ デ ル の 妥当性は第4章, 第5章 に述 べ られた自走模型船実験, 実船実験と の比較 か
ら明 らかで あり , 今後大 い に実用 される であろう ｡ その 応用の 若干例 に つ い て は既 に 本論文第6章 に
も述 べ られ て い る ｡ すな わち本数学モ デ ル をプ ロ グ ラ ム した実時間操船シ ミ ュ レ ー タ は 操船問題を人
間と機械を組合わせ た フ ィ ー ドバ ッ ク制御の 問題と捉え , 単なる船体運動力学で は答える こと の で き
な い , い く つ か の 重要な成果を与えて い る ｡
以上 の ように本論文は船体運動力学 に新し い 知見を与え , ま た船舶設計や船舶運航の 実用面に貢献
する所も大き い ｡ よ っ て 本論文は博士論文として価値あるもの と認める ｡
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